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Precede d' acquisition de donnees sur la circulation ixrbaine, 
central et vehicule pour la mise en oeuvre du precede 



La present© invention conceme d'abord un procedd 
d' acquisition de donnees sur la circulation "\irbaine" a 
partir de signaux representatifs de la position estimde 
d'un vehicule, connue a une incertitude pres, et d'xrn 
plan des voies de circulation d'une zone urbaine ou se 
trouve le vehicule. 

On connait dej^ un precede de ce genre, dans lequel un 
systeme de navigation, du type centrale inertielle, 
installe a bord du vehicule, fournit par radio a un 
central d' acquisition de donnees sur la ciculation , 
xirbaine, a intervalles de temps reguliers, la distance a. t 
vol d'oisea\ix qu'a parcouru le vehicule depuis son point 
de depart, ainsi que la direction dans laquelle il s'est 
deplace par rapport a celui-ci. S'il connait avec 
precision la position du point de depart du vehicule, le 
central peut alors la reperer sur le plan et, partant de 
cette position virbaine, reporter, pour chaque direction 
foumie par la centrale inertielle, la distance 
correspondante . 



5 



5 



Si le vehicule a ainsi transmis sa position a 
intervalles de temps suf f isamment rapproches, les 
positions successives sent suffisamment proches pour 
definir, sur le plan, une ligne de points passant par 
toutes les voies success ivement empruntees par le 
vehicule et definissant son trajet. 

De plus, si le central s'aper?oit qu'un des points du 
trajet n'est pas exactement sur une voie mais en bordure 
de celle-ci , il peut en conclure que le systeme de 
navigation est peu precis et fournit des indications 
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legferement fausses ; il les corrige en depla5ant le 
point conceme pour le placer au plus pres sur la voie 
du plan. Les reports sur le plan des positions suivantes 
sont corriges systematiquement de la valeur de la 
correction effectuee, jusqu'a ce gu'il faille a nouveau 
effectuer une nouvelle correction necessitee par la 
perte de precision du systeme de navigation au fxl du ^ 
temps. 

Le precede ci-dessus permet au central, a partir de la 
suite des positions ainsi determinees et en memorisant_ 
les instants auxquels elles sont relev^es, de diviser la rj^ 
distance ef fectivement parcourue entre deux posxtxons,- ^ 
determinee par calcul de la longueur du trajet sur ley _^ 
plan, par le temps mis 4 la parcourir, pour fournxr une,^ 
Vitesse moyenne estimee pour un deplacement le long du,;; 
trajet suivi. On peut alors en informer par radxo tous , 
les automobilistes d'une ville parcourue par un ou - 
plusieursjrehicules d'aide a la circulation. 

II faut cependant disposer, a bord de chaque vehicule, 
d'un systeme precis permettant de determiner la posxtxon 
absolue du vehicule po.rteur sous forme de coordonnees 
terrestres, qui, reportee sur le plan, foumit une 
position relative par rapport aux voies du plan et gux 
doit correspondre exactement a la voie sur laquelle se 
trouve le vehicule. Or, un systeme du type centrale 
inertielle est tres couteux et fragile, ce qux est une 
contrainte pour le conducteur. Comme xndxque 
precedemment, les erreurs d'une centrale inertielle peu 
precise peuvent etre palliees, mais au prix de frequents 
calculs de recalage tout au long du trajet. II faut 
alors, dans le vehicule, calculer et transmettre tres 
souvent des informations indiquant le trajet suivx, afxn 
que le central puisse deplacer une position erronee en 
la reportant sur la voie la plus proche, ce qui suppose 
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oue les positions sent transmises suf fisamment souvent 
pour que la centrale inertielle n'ait pas trop derive 
entre deux instants successifs de determination de 
position. Mais la correction de I'erreur risque de 
n'etre qu'apparente, si la voie la plus proche n'etaxt 
pas la bonne. Les transmissions frequentes necessxtent ^ 
des moyens de calcul et de gestion de ces informations - 
et conduisent a emettre des messages radio plus longs, 
done plus coateux, et encombrant les canaux radio 
disponibles . 

De plus, I'information relative a la Vitesse n'est que ,■■ 
«6s grossiere oar 11 ne s'agit que d'une valeur -oyerme 
sur vm trajet inoluant plusieurs voles, valeur qui peut • 
etre influencee par des encoBbrements de circulation sur, 
une partie du trajet et ne traduit pas finement la. 
ttuidit4 de la circulation sur une voie dSterminee. 

Le syst^e de navigation 6vogu4 ci-dessus peut 6tre 
remplac4 par un r.cepteur radio recevant des — ages de 
balises lui penaettant de determiner sa posxtxon. Par 
exemple, le syst^e GES (Global Positioning Syst-> est 
un systtoe de navigation comportant une pluralite de 
satellites qui toettent des signaux radio permettant a 
un recepteur de determiner sa position en longitude et 
latitude avec une bonne precision connue, qur n est 
cependant pas toujours suffisante pour lever une 
a^biguit^ de position de la voiture entre deux vo.es 
voisines. De plus, la reception des ondes radio 
provenant des satellites GPS est, dans les vxlles, 
sou3nise aux aleas de propagation dus aux imeubles de 
grande hauteur. 

La presente invention vise a pallier ces inconvenients . 
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A cet effet, 1' invention concerne un precede 
d' acquisition de donnees sur la circulation urbaine a 
partir d'un signal representatif de la position 
estimee d'Tin vehicule, connue a tine incertitude pres, 
et d'un plan des voies de circulation d'une zone 
urbaine ou se trouve le vehicule, 

caracterise par le fait que : • ' 

- on engendre un signal de cap representatif du cap 
suivi par le vehicule a son passage par ladite ^ 
position estimee, 

- on engendre un signal de vitesse representatif de,.. 
la Vitesse du vehicule pendant un intervalle de.g 
temps determine avant son passage par laditef.- 
position estimee, ^ 

- au moyen du signal de position et de la valeur de ■ 
I'inc'ertitude, on positionne stir le plan une aire • 
d' incertitude autour de la position estimee, 

- au moyen du signal de cap, on determine au moins un 
tron?on de voie 'du plan s'etendant dans I'aire 
d' incertitude et sur lequel peut se trouver le 
vehicule et 

- on associe, en un groupe de donnees sur la 
circulation urbaine, ledit trongon, ladite vitesse 
et un sens de circulation correspondant audit cap. 

Ainsi, on peut ne disposer, a bord du vehicule, que 
de moyens de determination de position peu couteux. 
La position exacte du vehicule se situe sur les 
portions de voies s'etendant a I'interieur de I'aire 
d' incertitude et les voies, de direction incompatible 
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avec le signal de cap, ne sont pas retenues, ce qui 
permet tres souvent de lever les ambiguit^s entre 
voies . 

On connait alors une position virbaine precise, a 
laqaelle est associee une vitesse correspondant a un 
sens de circulation connu. Une multiplicite de 
donnees de ce genre, obtenue au moyen d'xin ou . 
plusieurs vehicules, permet de disposer d'une vue 
d' ensemble assez precise sur les conditions de 
circulation et, en particulier, de localiser les 
encombrements . 

On peut inhiber ledit groupe de donnees lorsque, en • 
fin de precede, il est determine plus d'un tron9on,v 
pour finalement ne retenir que des donnees fiables..* 
Du fait du nombre eleve de positions qui peuvent etre . 
ddterminees, 1' absence des donnees, de temps en 
temps, ne represente qu'une faible perte 
d' informations . 

L' invention concerne aussi, pour la mise en oeuvre du 
precede de 1' invention, un central d'acquisition de 
donnees sur la circulation urbaine, comportant des 
moyens memoires contenant un plan des voies de 
circulation d'\ine zone urbaine oCi se trouve un 
vehicule, ainsi que . des moyens recepteurs agences 
pour recevoir un signal de position representatif , a 
xine incertitude ■ pres connue du central, de la 
position geographique estimee du vehicule, 
caracterise par le fait que lesdits moyens recepteurs 
sont agences pour recevoir . un signal de cap et un 
signal de vitesse respectivement representatifs du 
cap du vehicule a son passage par ladite position et 
de sa Vitesse moyenne pendant un intervalle de temps 
determine avant son passage par ladite position, et 
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au'il cOBporte des moyens da calcul agences pour 
ricevoir, des moyans recepteurs, lesdits signaux de 
position et cap, pour en d^teminer, a partir de 
la valcur de ladite incertitude et en cooperation 
avec lesdits moyens mtooires, au moins un tron?on de 
voie du plan a'4tendant dana une aire d'inoertitude^ 
entourant ladite position, tron^on sur lequel pent se ■ 
trouver le vehicule, le central etant agencd pour, 
recevoir, des noyens recapteurs, ledit signal da 
Vitesse, pour associer, en un groupe de donnees sur 
la circulation urbaine, ledit tron^on, ladite vxtesse 
et un sens de circulation corraspondant audit cap. 

Enfin, I'invantion concarna encore un vahicul^'.j 
ccportant des »oyans agances pour ddtermnar, a una.g 
incertitude connua pr4s, sa position geographigue et • 
das -noyans toatteurs pour amettra un signal , 
representatif de ladite position, caraoterisa par le - 
fait qu'il comporte des moyans da calcul agancas 
pour, Tpartir de signaux re^us representatif s du cap 
instantan. et de la vitasse instantanee du vahicula 
angendrer un signal da cap representatif du -P su.vx 
par le vtoicule luste avant son passage par ladita 
position geographi^e et un signal da vxtesse 
reprasantatif da la Vitesse du v^hicule pendant un 
intarvalle da temps determine avant son passage par 
ladite position geographiqua et pour commander 
1-toission,. par lesdits moyans toatteurs, dasdxts 
signaux da position, da cap.et de vitessa. 

L-invention sara miaux comprise a I'aide de la 
description suivanta d'una forme da »isa en oauvre 
pr«.rL du proCd* de 1' invention, an reference au 
dessin annexe, sur lequel : 
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- la figxire 1 est un schema par blocs illustrant le 
precede de 1' invention ; 

- la figure 2 montre un exemple de plan sur lequel sent 
5 reportees des positions d ' une voitxire mettant en 

oeuvxe le precede ci-dessus et 

• la figure 3 est un diagramme illustrant la position 
temporelle d'intervalles de temps pendant lesquels 
10 sont mesures le cap et la vitesse de la voiture, 

Le precede de 1 ' invention est mis en oeuvre au moyen „ ^ 
d'line voiture 1 comportant un recepteur GPS 2, un *- 5l 
magnetometre 10 et xan odometre 12 relies en sortie a des . / 

15 entries d'un circuit de traitement de signal 17 relie a^ 

1' entree d'un microprocessevir 4 commandant un emetteur<.r^ 
radio 8. Le circuit 17 filtre des signaux qu'il regoit 
avant de les transmettre au microprocessexir 4. Le 
microprocessexir 4 est agence pour commander cycliquement . 

20 1 ' emission , par 1 ' emetteur 8 , sur un canal radio 16 , 

d'xin signal de position et de cap 15 representant la 
position geographique, latitude et longitude, de la 
voiture 1 et son cap a 1' instant de 1' emission du signal 
15 • Sxir la f igxire 3^ Tl et T2 representent deux instants 

25 successifs d' emission du signal 15, delimitant vm cycle 

d' emission du signal 15, correspondant respect ivement a 
deux positions success ives estimees 71 et 73 (figure 2) 
de la voiture 1. Une memoire 6, associee au 
microprocesseur 4, contient des donnees 7 qui lui sont 

3 0 cycliquement fournies par le microprocesseur 4 et qui 

representent la latitude et la longitude de la derniere 
position transmise, sous forme du signal 15, par 
1 ' emetteur 8 . Le microprocesseur 4 peut aussi , par les 
memes moyens, commander, a la fin de chacun des cycles 

35 ci-dessus , 1 ' emission, sur le canal 16, d'un signal de 

Vitesse 21, engendre corame explique plus loin, 
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la voiture 1 sur un 



n« da temps predetermine tm (figure ^; 
intervalle de temp P ^.^^^ 

terminant,/ ici, a x in* «-5rmflux 15 et 21 



le canal radio 16. 



ifi relie I'emetteur 8 a un central 20. 
La canal radxo 16 ^^^^^^ circulation urbaine. 
d' acquisition de donnees sur la circu 

" -H^ soit pas limite a la circulation ^ 
^'^l ^-^^^^ .a^eur en^ 

"urbaxne", xl P^«^^^ rapport a la campagne, les. 

milieu urbain, ou, par dif f iciles, ' 

conditions de circulation sont - 

les voies son* pl- process ce ^ P ^ 



voitxire 1. 



. 1 20 comporte un recepteur radio 18 accorde 
Le central 20 ^^^^^^^ ^^^3. et relie en 

pour recevoir des signaux sur x 

.^o.re " ,oute positicn d.termxnee 

a«une au bloc de calcul 22, sur 

'^■^"^"rcexu^ci ^i^al d'incertitude 2, 

demande ' i , incertitude oi-dessus. 

representatif de la valeur d ocnstituS d'un 

La -aemoire 30 oontient un plan _ ^^^^ 

aescrlpti. .le— ^J^^^o^^ ^ 

''"l^eT^ur "nd "du bloc de calcul 22, la ».-oire 
voxtiire 1. i>ur ^ signal 31 

30 foumlt au bloc de oal^l ^^^.^^ 

.epr.sentant des vecteurs — ^ \^ ^^^^^..^.^ . situ*e 

la "Uurant une position 

aans la zone urbaine 40, ent 

transmise par la voiture 1. 
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De fagon analogue, la memoire 30 foumit au bloc de 
calcul 34 un signal de sens de circulation 33 indiquant 
le ou les sens de circulation autorises sur les voies 
dans I'aire d' incertitude. Ainsi, pour chaque voie, le 
signal 33 correspond a un ou deux vecteurs, representant 
le ou les deux sens de circulation, tandis que le signal 
31 correspond a un segment de meme position que le ou-"^ 
les vecteurs correspondants et ne foumit pas 
d' indication de sens de circulation. 

Le precede est mis en oeuvre de la fagon suivante. 

Le circuit de trait ement de signal 17 revolt du ' 
recepteur GPS 2, lorsque celui-ci est .en liaison avec 
des satellites GPS, des donnees contenues dans un signal^ 
3 representatif de la position geographique de la<^ 
voiture 1. 

Le circuit 17 regoit aussi, de fagon continue, un signal 
de cap instantane 13, provenant du magnetometre 10, et 
un signal de vitesse instantanee 14, issu de I'odometre 
12. Le microprocesseur 4, ayant ainsi les divers caps 
successifs suivis et la distance de deplacement 
correspondant a chacun, fonction de la vitesse, 
determine alors, au fil du temps, I'ecart des positions 
geographiques successives occupees par la voiture 1 par 
rapport a la demiere position transmise au central 20. 
Lorsque le microprocesseur 4 doit, a 1' instant T2, 
commander I'emission, vers le central 20, de la position 
de la voiture 1, il re<?oit prealabl ement, de la memoire 
6, les donnees 7, d'ou il calcule la position 
instantanee de la voiture 1 en decalant la demiere 
position, transmise a I'instant Tl, d'une quantite egale 
a I'ecart determine ci-dessus. Un signal de position 5 
est fourni par le microprocesseur 4 a I'emetteur radio 
8. 
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Que le signal de cap 13 serve ou non a calculer la 
position de la voiture 1, il seirt dans tous les cas au 
microprocesseur 4 pour calculer^ a chaque cycle, ixn 
signal de cap 9 representant un cap moyen suivi par la 
voitiire 1 sur un court intervalle de temps tc, ici juste 
avant 1' envoi du signal de position 5^ a 1' instant T2. 
Le microprocesseur 4 transmet simultanement les signaux^ 
de position 5 et de cap 9 a I'emetteur 8 qui les emet,, 
sous la forme du signal 15, a destination du recepteur 
18. Ce deraier transmet les donnees correspondantes, 
sous forme d'un signal 25, au bloc de calcul 22. 

La memoire 26 du calculateur 24 fournit au bloc de ' 
calcul 22, a sa demande, le signal d' incertitude 27. le 
bloc de calcul 22 definit, d'apres les signaux 25 et 27, c 
la position urbaine occupee par une aire d'incertitudeV- 
70, limitee par un cercle 76 represents sur la figxire 2, 
centree sur la position urbaine estimee 71, foumie par 
la voiture l et de rayon egal a la valeur de- 
1' incertitude de position. La position reelle de la' 
voiture 1 se trouve done a 1 ' inter ieur de 1 ' aire 
d' incertitude 70. 

Le bloc de calcul 22 transmet a la memoire 3 0 un signal 
23 representant la position geographique de I'aire 
d' incertitude 70 et la memoire 30 fournit en retour, au 
bloc de calcul 34, le. signal 31. 

- Si une droite portant un "vecteur" (signal 31) 
representant la position d'une voie coupe le cercle 7 6 
et si le "vecteur" considere est au moins partiellement 
dans le cercle 76, le bloc de calcul 34 determine alors, 
pour chacun des "vecteurs" ci-dessus, par comparaison 
entre les signaux 23 et 31, un ou des tron?ons de voies, 
ici 51 et 57 , de 1 'aire d' incertitude 70 dont la 
direction correspond, a une tolerance pres, au cap 
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foumi par la voiture 1. Dans le cas ou^ comme ici, 
plixsieixrs tron^ons de voie sont ainsi determines, le 
signal de sens de circulation 3 3 est f oumi par la 
memoire 30 au bloc de calcul 34 qui elimine alors les 
tron?ons dont le sens de circulation est incompatible 
avec le cap de la voit\ire 1 foumi par le signal 23. 
Dans le present exemple, le cap suivi par la voiture 1 
est suppose etre sensiblement oppose au sens unique de 
circulation sur le trongon 51, represente par une fleche 
53, si bien que seul le trongon 57 est retenu par le 
bloc de calcul 34, qui foumit un signal 91 representant 
la position du tron^on 57. 

Dcins le cas ou il subsisterait encore au moins deux 
tron9ons de voie sur lesquels peut se trouver la voit\ire 
1, il n'est, dans cet exemple, fovimi aucvme information 
a ce sujet et la sortie du signal 91, foumi en principe 
a chaque transmission de position estimee, est inhibee. 
La foumiture du signal 91 serait certes possible, car- 
la determination d'au moins deux trongons montrerait 
clairement que 1 ' information correspondante n ' est pas 
sure. L' invention evite a I'utilisateur d' avoir, de lui- 
meme, a rejeter une information incertaine. 

Bien entendu, si aucun trongon ne se trouve dans I'aire 
d' incertitude 70, aucun signal 91 n'est foumi : la 
position est erronee et rejetee. 

Afin d'ameliorer la precision de determination de la 
position urbaine de la voiture 1, il est prevu, dans cet 
exemple, un recepteur GPS 42 de position connue, ici 
fixe et voisine de celle du central 20, fournissant 
periodiquement au bloc de calcul 22 un signal 43 
representatif de la position geographique du recepteur 
GPS 42. 
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Le calculateur 24 , qui a en memoire la valeur de la 
position geographique precise du recepteur GPS 42, la 
compare a celle, fournie par le signal 43, donnant la 
position geographique du receptexir GPS 42. La position 
geographique du recepteur GPS 42 etant connue avec 
precision, le calcxilateur 24 determine ainsi I'erreur 
due axix satellites et corrige d'autant la position ^ 
geographique fournie par la voiture 1. Le calculateur 24 ^ 
definit alors la position urbaine d'une aire 
d' incertitude (non representee) de taille moindre qiie 
I'aire initiale 70, qui sert, a la place de cette 
demiere, pour la determination de tron5ons exposee ci- - 
dessus et permet d ' about ir, de par sa taille reduite, a ." 
moins d'ambiguites entre tron^ons, , • 

V 

Par ailleurs , 1 ' odometre 12 f ournissant , au f 
microprocesseur 4 , le signal 14 representatif de la ' 
valexir de la vitesse instantanee de la voiture 1, 
1 ' information correspondante est .integree par celui-ci 
sur ixn intervalle predetermine tm se terminant, ici, a ' 
1' instant T2 de transmission de la position 73 de la 
voiture 1 associee a une aire d ' incertitude 78. 
L' integration ci-dessus fournit la valeur de la vitesse 
moyenne pendant 1' intervalle de temps tm, qui est, a 
1' instant T2, envoyee par, le microprocesseur 4 vers le 
bloc de calcul 34, sous forme d'un signal 11 parvenant a 
I'emetteur 8, qui emet alors le signal de vitesse 21. Ce 
dernier est regu par le recepteur 18 et transmis au bloc 
de calcul 22 sous foinne d'un signal 41, lui-meme 
transmis au bloc de calcul 34 au moyen du signal 23. 

Le bloc de calcul 34 , qui a en memoire la valeur de 
1' intervalle de temps predetermine tm, peut alors fixer 
avec precision, au diametre pres de I'aire d' incertitude 
78, la position d'un segment 83, sur la voie 
correspondant a la position 73, auquel est associee la 
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vitesse moyenne ci-dessus, puisque le segment 83 se 
termine a I'endroit ou est reportee la position 73. La 
position du segment 83, determinee grace au signal 91 
engendre a 1 ' instant T2 , ainsi que la valeur de la 
5 Vitesse moyenne associee et le sens de deplacement 

correspondant sont fournis en sortie du bloc de calcul 
34 sous forme d'un signal 93. Lorsque la sortie dui.. 
signal 91 est inhibee, il en est de meme du signal 93. 

10 On comprendra que la mesure de la vitesse moyenne peut 

etre rappoirbee a une distance parcourue predeterminee, 
et non a un intervalle de temps, comme tm. 

- ?^ 

Disposant, pour chacune des positions .urbaines de la . / 
15 voiture 1, des informations de position, cap et vitesse . 

indiquees ci-dessus, le central d' exploitation 20, sous^;.^ 
le controle d'un exploit ant, peut emettre alors par 
radio des messages destines a informer tous les 
automobilistes de la zone urbaine 40 sur les conditions. 
20 de circulation concernant les voies parcourues, dans le 

sens determine, par la voiture 1. 

Dans la description ci-dessus, on a suppose, par souci 
de clarte que le signal de position 5 etait emis 
25 immediatement des que le microprocesseur 4 1 ' avait 

engendre. On comprendra' que le signal de position 5 
ainsi que tous ceux emis par la voiture 1 peuvent etre 
memorises et emis en temps differe si le canal 16 n'est 
pas toujours disponible. 

30 



35 
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REVENDICATIQNS 

Precede d'acquisition de donnees sur la circulation 
urbaine a partir d'un signal (5) representatif de la 
position estiiaee (71, 73) d'lin vehicule (1), connue 
a une incertitude (27) pres, et d'un plan (32) des 
voies de circxilation d'une zone xirbaine (40) oil se 
trouve le vehicule (1) , 
caracterise par le fait que : 

- on engendre un signal de cap (9) representatif du 
cap suivi pax le vehicule (1) a son passage par 
ladite position estimee (71, 73), 

- on engendre un signal de vitesse (21). 
representatif de la vitesse du vehicule (1) 
pendant tin intervalle de temps determine (tm) V 
avant son passage par ladite position estimee (71, 
73), 

- au moyen du signal de position (5) et de la valeur 
de 1 ' incertitude (27), on positionne sur le plan 
(32) une aire d ' incertitude (70) autour de la 
position estimee (71, 73) , 

- au moyen du signal de cap (9) , on determine au 
mo ins un trongon (51, 57 ) de voie du plan (32) 
s'etendant dans I'^ire d' incertitude (70) et sur 
lequel peut se trouver le vehicule (1) et 

- on associe, en un groupe de donnees (93) sur la 
circulation urbaine , ledit tron9on ( 51 , 57 ) , 
ladite vitesse (21) et xin sens de circulation 
corxespondant audit cap (9) . 

Precede selon la revendication 1, dans lequel on 
inhibe ledit groupe de donnees (93) lorsque plus 
d'un trongon (51, 57) sont determines. 
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Central (20) d' acquisition de donnees sur la 
circxilation urbaine, comportant des moyens memoires 
(30) contenant rni plan (32) des voies de circulation 
d'^ime zone xirbaine (40) ou se trouve xin vehicule 
(1) , ainsi que des moyens recepteurs (18) agences 
pour recevoir un signal de position (15) 
representatif , a \ine incertitude (27) pres connue du*^. 
central (20), de la position gdographique estimee 
(71, 73) du vehicule (1), caracterise par le fait 
que lesdits moyens recepteurs sont agences potir 
recevoir un signal de cap et tin signal de vitesse 
respectivement representatifs du cap du vehicule a^.^ 
son passage par ladite position et de sa vitessej^ T 
moyenne pendant un intervalle de temps determine *. > 
avant son passage par ladite position, et qu'il^^.; 
comporte des moyens de calcul (24) agences pourV?^ 
recevoir, des moyens recepteurs (18) , lesdits - 
signaux de position et de cap (15) , pour en 
determiner, a partir de la valeur de ladite 
incertitude (27) et en cooperation avec lesdits 
moyens memo ires (30) , au moins vun trongon (51, 57) 
de voie du plan (32) s ' etendant dans une aire 
d' incertitude (70) entourant ladite position, 
tron?on, sur lequel peut se -trouver le vehicule (1), 
le central etant agence pour recevoir, des moyens 
recepteurs (18) , ledit signal de vitesse, pour 
associer , en un groupe de donnees (93) sur la 
circulation urbaine, ledit tron<?on (51, 57) , ladite 
vitesse (21) et un sens de circulation correspondant 
audit cap (9) . 

Central (20) selon la revendication 3, dans lequel 
lesdits moyens de calcul (24) sont agences pour 
inhiber ledit groupe de donnees (93) lorsque plus 
d'un tronq:on (51, 57) sont determines. 
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Central (20) selon I'vme des revendications 3 et 4, 
dans lequel lesdits moyens de calcul (24) sont 
agences povir recevoir, des laoyens memo ires (30) , un 
signal (33 ) de sens de circulation autorisee sxxr 
lesdites voies et pour en determiner, parmi lesdits 
tron9ons de voies, ceux (93) dont le sens de 
circulation est compatible avec lesdits signatax de 
position et de cap (15) . 

Central (20) selon I'xine des revendications 3 a 5, 
dans lequel lesdits moyens de calcul (24) sont 
agences pour recevoir, en provenance d'un recepteur 
GPS (42), de pos ition connue avec precis ion , des 
informations (43) representatives de la position 
dudit recepteur GPS (42), pour en calculer une 
correction a apporter a toute position (71, 73) du 
vehicule (1) determinee par ce dernier au moyen de 
satellites GPS. 

Vehicule comportant des moyens (2 , 4 ) agences pour 
determiner , a une incertitude (27) connue pres , sa 
position geographique (71, 73) et des moyens 
emetteurs ( 8 ) pour emettre un s ignal ( 5 ) 
representatif de ladite position (71, 73), 
caracterise par le fait qu'il comporte des moyens de 
calcul (4) agences pour, a partir de signaux regus' 
representatif s du cap instantane (13) et de la 
Vitesse instantanee (14) du vehicule (1) , engendrer 
un signal de cap (9) representatif du cap suivi par 
le vehicule (1) juste avant son passage par ladite 
position geographique (71, 73) et un signal de 
Vitesse (11) representatif de la Vitesse du vehicule 
(1) pendant un intervalle de temps determine (tm) 
avant son passage par ladite position geographique 
et pour commander 1 'emission, par lesdits moyens 
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emetteurs (8), desdits signaux de position (5), 
cap (9) et de vi-tesse (11) . 
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